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3　高齢者や障碍者の日常生活，あるいは介護従事者な
どの作業支援可能なロボット技術に対する要求が高
まっています。当研究室では，支援を必要とする人々
のクオリティ・オブ・ライフの向上を目指して，人間
型介助ロボット，ガイドロボット，リハビリテーショ
ン支援ロボットシステム，屋内軽荷搬送支援ロボット
などの支援ロボットを主に研究開発しています。また
一方で，産業用ロボットの動作ティーチング作業を支
援するシステムの研究を行っています。今回は各テー
マについて簡単に紹介いたします。
人間型介助ロボット
　ものを取る動作は，時々刻々変化する環境（動的環
境）に応じた動作が必要となります。しかし，ものを
取る動作といっても無数のパターンが考えられ，何ら
かの基準を設けて最適なものを選択しなければなりま
せん。この研究では動的環境におけるロボットの腕
部動作生成を目的として，最少動作時間と距離，ま
た加速度の3つの目的関数を最適化することにより
最適な腕部動作を生成する手法を考案しました。さ
らに，多目的進化型アルゴリズム (Multi-objective 
Evolutionary Algorithm) の応用によって，ロボッ
トの動作開始地点と終了地点を変更しても動作可能な
ニューラルコントローラを生成し，多様な状況，環境
で最適に動作させることができます（図１）。
屋外環境におけるガイドロボッ卜のナビゲーション
　盲導犬の代わりとなるような視覚障碍者の屋外活動
支援を目的としてガイドロボットを開発しています。
レーザーレンジファインダー（LRF：レーザ距離セン
サ）を始めとする各種センサ情報の融合により環境検
知や障害物検知，使用者の状態検知を行い，状況に応
じて使用者の誘導方法を選択することで，安定した誘
導を目指します（図２）。また，LRFの測定範囲を超
えた開けた環境や，移動する障害物が存在する環境で
はニューラルネットワーク（NN）を利用し，LRF，
GPS，デジタルコンパス情報を入力として制御を行
います。
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図１　最適な物体把持動作の生成
4上肢リハビリテーションのためのロボットシステムの開発
　リハビリテーションは患者と療法士1対 1で行わ
れますが，介護士や療法士は人手不足状態であり，そ
の作業はとても負担が大きいことが問題となっていま
す。近年では種々のリハビリ支援システム（ロボット），
特に歩行目的とした下肢のためのリハビリ支援システ
ムの開発が盛んに行われていますが，上肢に対する支
援システムは腕や手を固定するものが多いため患者の
自発的な動作に欠けるものがあります。また腕と手の
全体を使う動作が少ないため，軽度麻痺患者に対する
システムは皆無です。この研究では上肢に着目し，軽
度麻痺症状の患者が楽しくゲーム感覚でリハビリテー
ションが行え，また回復の進捗を客観的に評価できる
ようなシステムの構築を目指しています（図３）。
屋内軽荷搬送支援ロボットのナビゲーション
　介護施設では大量の洗濯物，シーツなどの運搬作業
が介護士にとって大きな負担となっています。この研
究では介護士を追跡対象とした認識・追跡や，自律的
に部屋移動を行うことで，介護士の荷物搬送作業を支
援するロボットを研究開発しています（図４）。カメ
ラと LRF により介護士の認識，追跡を行い，また同
時に施設内の扉認識も行うため，入退出と施設内にお
ける自己位置推定機能を備えています。
図２　実環境における移動障害物の識別と回避
図３　開発したペグボード・リハビリシステム
(a) 外観
(b) 自律的入退室の様子
図４　屋内軽荷搬送支援ロボット
